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В качестве материалов для изготовления амортизирующих эле-
ментов рассматривались:  
– полиамид (модуль упругости Е = 1200 – 3000 МПа);  
– полиэтилен (Е = 200 – 800 МПа); 
– полиуретан (Е = 30 – 120 МПа). 
Для исследования зависимости коэффициента динамичности от 
использования различных материалов величина 
кE  была задана как 
функция от Е, а жесткость грузоподъемника автопогрузчика рассчита-
на с учетом установленных амортизаторов. 
Результаты исследований показали, что при установке четырех 
втулок в катки балансирной тележки наименьшие значения коэффици-
ента динамичности наблюдаются при использовании полиуретана.  
В дальнейших исследованиях в качестве материала втулок рас-
сматривался полиуретан, который обладает высоким сопротивлением 
разрыву, высокой износоустойчивостью и способностью выдерживать 
большое давление наряду с большой эластичностью, маслостойкостью 
и теплостойкостью, значительным внутренним трением.  
С целью уменьшения значения коэффициента динамичности 
при передвижении автопогрузчика, демпфировать колебания предла-
гается путем разработки конструкции балансирной тележки в виде 
пластинчатой пружины квадратного сечения, установленной на под-
вижной раме и каретке, что позволяет снизить ударные и динамиче-
ские нагрузки, а применение втулки из полиуретана в катках балан-
сирной тележки снижает механические колебания.  
 
* * * 
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В результате проведения работ по исследованию углов отклоне-
ния от вертикали, подвесок литейных мостовых кранов (трѐх литейных 
кранов грузоподъѐмностью 630 т и пять кранов грузоподъѐмностью 
450 т), при раскачивании на канатах из-за изменения скорости их гори-
зонтального передвижения было выявлено, что фактические значения 
ускорений могут превышать ускорения, принимаемые при проектиро-
вании кранов. Разработаны рекомендации по выбору значений ускоре-
ний при расчетах на статическую прочность и усталость, оборудова-
нию кранов управляемыми тормозами механизмов передвижения. 
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Измерение углов отклонения канатов θ и ускорений W прово-
дилось двумя способами (киносъѐмка и метод гибкой нити). При кино-
съѐмке канаты фиксировались на плѐнке аппарата, установленного в 
кабине крановщика, по второму способу гибкая нить концом скрепля-
лась с канатом, другой конец находился в зажиме на штативе, укреп-
лѐнном на грузовой траверсе; при отклонениях в одну сторону нить 
проскальзывала в зажиме, при отклонении в противоположную сторо-
ну- не возвращалась в исходное положение. Это позволяло определить 
амплитуду колебания. На каждом кране проводилось до 100 замеров, 
при этом фиксировалось время разгона, торможения. 
Режим работы механизмов передвижения литейных мостовых 
кранов  не является особо напряжѐнным, но необходимость в расчѐтах 
на усталостную прочность представляется обоснованной. При этом, 
имея в виду результаты опытов, можно среднее ускорение принимать 
равным W=0,15 м/с². В расчѐтах на «статическую» прочность вполне 
приемлемо значение W=0,3 м/с². В опытах с кранами грузоподъѐмно-
стью 450 и 630 т минимальное время разгона было равно 3 с, что при 
скорости передвижения 1м/с даѐт среднее ускорение W=0,33 м/с². 
Следует отметить близость результатов, полученных на кранах 
грузоподъѐмностью 630 и 450 т. Близкими должны быть также резуль-
таты и для кранов грузоподъѐмностью 300, 385, 560 т, тем более, что 
все краны грузоподъѐмностью 300-630 т имеют скорость передвиже-
ния 1 м/с. Реальным направлением снижения углов отклонения подве-
сок кранов является установка управляемых тормозов передвижения. 
Применение их позволяет не только уменьшить углы раскачивания 
груза, но и повысить гибкость управления, надѐжность и безопасность 
эксплуатации кранов. 
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Рабочий цикл литейного крана складывается из операций подъѐ-
ма, перемещения к печи и опускания порожнего ковша, подъѐма и пе-
ремещения к мосту разливки ковша с металлом, ряда горизонтальных 
передвижений со всѐ менее наполненным ковшом с остановками на-
против изложниц или сифонов, транспортирования и опускания по-
рожнего ковша. Кран выполняет также ряд вспомогательных опера-
ций, связанных с ремонтом ковшей и оборудования, уборкой террито-
рии цеха. При выполнении этих операций подвески кранов несут на-
грузки от собственного веса, веса ковша с металлом, сил инерции, воз-
